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表 1 UAV（AR.Drone と AR.Drone 2.0）の仕様(12,13) 
  AR.Drone AR.Drone 2.0 
メーカー Parrot 
発売日 2010 年 2012 年 
サイズ 屋内ハル装着時 52.5 × 51.5 cm 屋外ハル装着時 45.0 × 29.0 cm 
屋内ハル装着時 51.5 × 51.5 cm 
屋外ハル装着時 45.2 × 45.2 cm 
重さ ハル未装着時：380g， ハル装着時：420g  
ハル未装着時：366g， 
ハル装着時（屋内用 436g 屋外用 400g）
飛行速度 時速 18km 
飛行時間 12 分 
フロント 
カメラ 
93°広角レンズ CMOS センサ， 
15 fps，VGA(640 × 480） 
90°広角レンズ CMOS センサ， 




60 fps，QCIF（176 × 144） 
64°CMOS センサ， 
60 fps，QVGA（320 × 240） 
組込 
システム 
Parrot P6 with ARM926 core（468 MHz）,
DDR メモリ 128MB， 
フラッシュメモリ 128MB 
ARM Cortex-A8（1GHz）， 
DDR メモリ 128MB， 
フラッシュメモリ 128MB 
無線 Wi-Fi b/g Wi-Fi g/n 









UAV の仕様を表 1 に，UAV の外観を図













る．Kinect センサーの計測距離は 0.8m か
ら 4m，計測領域は上下 43 度，左右 57 度，






　UAV と PC とのデータのやり取りはア
ドホックモードで接続した無線 LAN を経
由して行う．HMD としてビュージック
ス社の Wrap 1200 を使用した．解像度は





x 軸，水平方向を y 軸，垂直方向を z 軸と
し，それぞれの軸の回転角をロール角，ピッ
チ角，ヨー角として計測される．図 4 に





と AR.Drone 2.0[ 写真右 ]（屋外ハ
ル装着），(d) 屋外用ハル [ 写真左 ]






































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































図 3 試作システムの外観 
 
図 4 Wrap 1200 の外観と 6 軸ヘッドトラ
ッカ 
のWrap 1200を使用した．解像度はWVGA
（852×480），水平視野角 35 度あり，6 軸 
ヘッドトラッカを備えている．UAV からの
映像は PC を経由して提示される．また，
ユーザの頭部の動きは HMD 内にある 6 軸
ヘッドトラッカにより，正面方向を x 軸，
水平方向を y 軸，垂直方向を z 軸とし，そ
れぞれの軸の回転角をロール角，ピッチ角，




















(a) 上昇 (b) 下降 
(c) 左移動 (d) 右移動 
(e) 前方移動 (f) 後方移動 
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ッチ角）の値により行う 図 6 に旋回，カ
メラ切替ジェスチャ一覧を示す． 
(a) 上昇 (b) 下降 
(c) 左移動 (d) 右移動 
(e) 前方移動 (f) 後方移動 
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美 s <SaiVis>クイックタイプの B2 サイズ
を図 8 (a)に示すように配置し，背面から超















































社製彩美 s <SaiVis> クイックタイプの B2
サイズを図 8 (a) に示すように配置し，背












を 使 用 し た．AR.Drone2.0 と PC と の
データのやり取りはアドホックモード
で接続した無線 LAN を経由して行う．
AR.Drone2.0 の 外 観 と カ メ ラ 位 置 は，
図 2 に示す AR.Drone と同位置となる．
AR.Drone2.0 からの映像は PC を経由して
透明ディスプレイに提示される．ユーザの
ジェスチャを認識するためのセンサとして
Leap Motion社製Leap Motion Controller























































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































（Scale Invariant Feature Transform）特
徴 量 (14)，HOG（Histograms of Oriented 





















































































































































































































































































































































































































































































































表 2 UAV 制御とジェスチャの対応関係 
操作 ジェスチャ 










































を行う．抽出した例を図 4 に示す． 
 
 
図 10 HOG 特徴量による人物の抽出結果 
 
4.4．提案システムに対する考察 
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